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Abstrak - Robot tank yang dilengkapi kamera 
terintegrasi dengan smartphone android via wifi  
adalah robot yang dapat menampilkan gambar 
situasi sekelilingnya yang di tangkap melalui  
kamera CCTV. Dari Kamera CCTV  lalu 
gambar dikirim melalui  jaringan LAN dan 
memunculkan gambar kembali dilayar 
Smartphone Android yang telah terhubung 
secara wireless melalui sinyal WiFi yang 
dibangkitkan oleh router TP Link. Robot tank 
dilengkapi sensor suhu DS1822 yang berfungsi 
sebagai pendeteksi kondisi suhu sekitarnya, 
sebagai alat kontrol pergerakan  robot dan 
kamera CCTV digunakanlah smartphone 
android, sedangkan otak dari robot yang akan 
mengatur komunikasi antara smartphone 
android dengan robot tank adalah 
mikrokontroller AT mega 328. Konstruksi roda 
robot yang mengadopsi sistem tank dengan 
menggunakan Timing Belt memungkinkan 
Robot untuk dapat berjalan melalui macam-
macam kondisi seperti: bebatuan, rerumputan, 
semen, porselin (mulus) dan tanjakan.Sehingga 
secara kemampuan robot ini dapat difungsikan 
sebagai Robot S.A.R (Search And Rescue) 
ataupun sebagai Robot Pengintai dalam skala 
kecil. 
Kata Kunci : Smartphone Android, WiFi, 




Secara  geografis Indonesia merupakan daerah 
rawan gempa bumi karena dilalui oleh jalur 
pertemuan 3 lempeng tektonik yaitu: Lempeng 
Indo-Australia, Lempeng Eurasia, dan Lempeng 
Pasifik.  Gempa bumi merupakan bencana alam 
yang sangat merugikan baik secara materi maupun 
secara non materi data BMKG (Badan 
Meteorologi, Klimatologi dan Geofisika) mencatat 
bahwa setiap harinya kawasan Indonesia bagian 
barat khusunya pada pulau Sumatra mengalami 
gempa bumi sebanyak 20 kali. 
Gempa bumi dengan skala richter diatas 2 
akan mengakibatkan kehancuran beberapa 
bangunan,menimbulkan beberapa korban jiwa yang 
tertimpa bangunan tersebut. Hal ini akan 
mempersulit proses evakuasi oleh tim penyelamat 
dikarenakan reruntuhan-reruntuhan dari bangunan 
maupun terowongan yang tertumpuk sehingga 
menyebabkan tidak dapat di telusuri oleh manusia, 
jika dipaksakan untuk masuk kedalam reruntuhan 
maka akan sangat beresiko bagi tim penyelamat,  
padahal tim penyelamat harus melakukan 
penyisiran untuk memantau apakah ada korban 
yang terjebak atau tidak didalam reruntuhan 
bangunan maupun terowongan. 
Dari permasalahan diatas maka timbul ide 
untuk membuat robot yang dapat menelusuri 
reruntuhan bangunan akibat gempa bumi, robot  di 
kendalikan dari jarak jauh mengunakan komunikasi 
Wifi 2.4GHz dan di lengkapi dengan kamera dan 
sensor suhu, robot dirancang menyerupai bentuk 
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tank, ini dimaksudkan agar nantinya robot dapat 
bergerak menyusuri reruntuhan dengan mudah. 
Bagian pengendali robot mengunakan smartphone 
Android dengan visualisasi kamera dilayar 
smartphone Android,pemilihan unit pengendali 
mengunakan smartphone android dianggap lebih 
fleksible dan tingkat mobilitasnya tinggi dari pada 
mengunakan komputer atau laptop. Sehingga judul 
yang akan di angkat  adalah “Rancang Bangun 
Robot Tank yang dilengkapi Kamera Terintegrasi 
dengan Smartphone Android Via Wifi “ 
 
2. Komponen Robot Dan Mikrokontroller 
X9 Eternet Board merupakan produk 
rangkaian embedded system(sistem tertanam) yang 
terbentuk dari penggabungan antara perangkat 
eternet dengan perangkat minimum sistem ATmega 
328,perangkat eternet  difungsikan sebagai perubah 
(converter) data LAN baik secara mode TCP 
ataupun mode UDP. Untuk pemrograman 
memory,X9 eternet board sudah dilengkapi dengan 
sistem flash yang kompetibel dengan aplikasi 
compiler seperti Bascom AVR,penggunaan X9 
eternet board dititik beratkan untuk membangun 
sebuah sistem yang menuntut proses komunikasi 
seperti penggunaan jalur komunikasi data eternet. 







   
 
 
DS1822 merupakan digital termometer yang 
menyediakan 9 - sampai 12-bit celcius suhu 
pengukuran dan alarm yang nonvolatile (NV). 
DS1822 berkomunikasi dengan 1-Wire bus yang 
hanya membutuhkan satu baris data (DQ) untuk 
berkomunikasi dengan pusat microprocessor. DS 
1822 beroperasi pada kisaran suhu -55 ° C sampai 
125 ° C dengan akurasi sebesar ± 2,0 ° C pada 
kisaran -10 ° C sampai 85 ° C sedangkan pada 
kisaran suhu diatas 85° C dengan akurasi ± 3,0 ° C. 
Selain itu, DS1822 dapat memperoleh daya 
langsung yang berasal dari data line ( "parasite 












CCTV (Closed Circuit Television) merupakan 
sebuah perangkat kamera video digital yang 
digunakan untuk mengirim sinyal ke layar monitor 
di suatu ruang atau tempat tertentu. Hal tersebut 
memiliki tujuan untuk dapat memantau situasi dan 
kondisi tempat tertentu, sehingga dapat mencegah 
terjadinya kejahatan atau dapat dijadikan sebagai 
bukti tindak kejahatan yang telah terjadi. Pada 
umumnya CCTV seringkali digunakan untuk 
mengawasi area publik seperti : Bank, Hotel, 
Bandara, Pabrik maupun Pergudangan, dan lain-
lain.  
Pada sistem konvensional dengan VCR (Video 
Cassete Recorder), awalnya gambar dari kamera 
CCTV hanya dikirim melalui kabel ke sebuah 
ruang  monitor tertentu dan dibutuhkan 
pengawasan secara langsung oleh operator/petugas 
keamanan dengan resolusi gambar yang masih 
rendah yaitu 1 image per 12,8 seconds. Namun 
seiring dengan perkembangan teknologi yang 
sangat pesat seperti saat ini, banyak kamera CCTV 
yang telah menggunakan sistem teknologi yang 
Gambar 2.1 X9 Ethernet Board 
Gambar 2.2 DS1822 
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modern. Sistem kamera CCTV digital saat ini dapat 
dioperasikan maupun dikontrol melalui Personal 
Computer atau Telephone genggam, serta dapat 
dimonitor dari mana saja dan kapan saja selama 














3. Pengujian Dan Analisis 
 
3.1 Pengujian Bagian Mekanik 
Pengujian bagian ini bertujuan untuk 
mengetahui apakah perangkat mekanik robot yang 
telah di buat dapat bekerja dengan baik atau tidak, 
mengingat kestabilan sistem robot sangat 
berpengaruh atas kestabilan dari mekanik, telah di 
jabarkan pada bab sebelumnya bahwa mekanik 
yang baik akan mempermudah proses pembuatan 
kode program robot. Didalam proses pengerjaan 
mekanik robot akan  mengalami beberapa kendala 
yakni : 
1. Keterbasan peralatan kerja. 
2. Ketersediaan perangkat pendukung yang ada 
dipasaran. 
3. Pengalaman  didalam mendesain mekanik 
robot. 
Dari ketiga kendala diatas hal yang paling sulit 
adalah poin ke dua yakni ketersediaan bahan-bahan 
pembuatan mekanik,dikarenakan pasar lokal 
khususnya di Kota Pontianak sangat sulit mencari 
toko yang menjual bahan-bahan sparetpart gearbox 
serta motor DC, maka dari itu desain awal robot 
yang menggunakan timing belt menjadi terkendala 
karena keterbatasan komponen timing belt yang 
ada dipasar Pontianak tidak ditemukan. Menyikapi 
permasalahan tersebut maka muncul ide untuk 
menggunakan roda pengerak pada mobil Remote 
Control Tank River, sehingga dapat dikatakan 









Penggunaan roda dalam bentuk timing belt RC 
remote control berdampak pada biaya mekanik 
yang semakin besar, akan tetapi mekanik telah 
terintegrasi menjadi satu oleh pabrikan, sehingga 
proses pengujian mekanik akan semakin mudah 
dan tingkat keberhasilan juga semakin tinggi. 
Bentuk kelebihan dari penggunaan mekanik RC 
Remote Tank River adalah roda penggerak telah di 
lengkapi dengan motor DC serta gearbox (gigi 
transmisi) yang tersusun rapi dan kokoh. 











3.2 Pengujian Video Streaming IP Kamera  
Point ini merupakan point pengujian IP 
kamera, yang mana tujuan pengujian pada point ini 
adalah untuk memastikan bahwa proses pengaturan 
antara router dengan IP kamera sudah benar. 
Indikator keberhasilan dari proses pengujian point 
ini adalah IP camera dari melakukan video 
streaming pada layar komputer mengunakan 
aplikasi browser mozila firefox 27.0. adapun 
Gambar 2.3 IP Kamera PTZ 
Gambar 3.1 Mekanik Robot  
Gambar 3.2 Motor dan Transmisi 
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LAN ( IP 192.168.1.2 )
WIFI ( IP 192.168.1.3 )
 
Setelah proses instalasi telah benar atau sesuai 
dengan Gambar 4.12 maka bukalah web browser 
menggunakan mozila firefox 27.0 dan masukan 
URL 192.168.1.200.81 sehingga akan muncul 














Langkah selanjutnya adalah dengan 
memberikan stimulus atau perlakukan pada IP 
kamera yakni perlakukan ketika ruangan dengan 
pencahayaan penuh (luar ruangan) dan perlakukan 
ketika ruangan dengan pencahayaan sedang (dalam 
ruangan). Berikut screen shoot dari hasil pengujian 
IP camera dengan stimulus yang berbeda-beda, 
Melihat dari hasil Gambar 4.14 dan Gambar 
4.15 pada pengujian IP kamera baik itu pada 
kondisi luar ruangan dan dalam ruangan, maka 
dapat disimpulkan bahwa IP kamera dapat bekerja 
dengan baik, yang di ikuti dengan proses 

























3.3 Pengujian Jarak Pancar Wifi Tank Robot 
Pengujian jarak pancar wifi tank robot 
bertujuan untuk mengetahui seberapa jauh jarak 
tank robot dengan unit kontrol atau pengendali, 
sehingga dengan data pengujian diharapkan akan 
menjadi masukan bagi operator didalam 
mengendalikan tank robot. Proses pengujian ini 
tidaklah sulit hanya saja memerlukan ruangan yang 
luas, untuk itu maka didalam proses pengujian 
jarak pancar wifi mengunakan pengukuran outdor 
atau di luar ruangan yakni di lapangan. Dari proses 
alur pengujian jarak pancar wifi router pada tank 
robot, di area luar ruangan maka didapatlah tabel 
hasil pengujian seperti yang di paparkan pada 
Tabel 1 . Dari tabel 1 maka dapat di katakan bahwa 
jarak maksimum antara operator dengan robot 
maksimum 200 meter pada area outdoor. Jarak 
pancar wifi tergantung dari kekuatan atau daya dari 











1.  5-50  Bekerja  Sukses  
2.  51-100  Bekerja  Sukses  
3.  101-150  Bekerja  Sukses  
4.  151-200  Bekerja  Sukses  
5.  205-250  Gagal  Error  
Gambar 3.3 Topologo Instalasi  
Gambar 3.5 Pengambilan Gambar Di luar Ruangan  
Gambar 3.5 Pengambilan Gambar Di Dalam Ruangan  
Gambar 3.4 Tampilan Browser 
Tabel.1 Data hasil Jarak Pancar Tank Robot  
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3.4 Pengujian Kompetibilitas Aplikasi Kontrol  
Pengujian tingkat kompetibilitas aplikasi 
android yang dibuat terhadap perangkat 
smartphone android lain bertujuan untuk 
memetakan hasil pengujian sehingga nantinya data-
data tersebut akan menjadi acuan bagi proses 
perbaikan ke depan. Pengujian kompetibilitas 
aplikasi akan dilakukan pada beberapa perangkat 
smartphone seperti,Sony Xperia L,Sony Xperia J, 
Samsung Galaxy Win,Cross A27,Samsung Galaxy 
Tab,Lenovo A390,Samsung Galaxy Core dan 
Lenovo P770. Yang mana dari perangkat-perangkat 













Dari 8 kali pengujian aplikasi terhadap perangkat 
smartphone android yang telah dilakukan maka di 
dapatkan data pada tabel 2.  
Pada Tabel 4.5 terdapat informasi video 
streaming, kesesuaian layar dan kerja program,  
infromasi video streaming adalah parameter uji 
aplikasi android. Ini mengindikasikan bahwa ketika 
aplikasi dijalankan pada Hp Android yang di uji, 
aplikasi tersebut dapat menampilkan video 
steaming baik atau tidak. Sedangkan untuk 
kesesuaian layar merupakan parameter kedua, 
parameter ini untuk menilai apakah tata letak  
 komponen-komponen pendukung seperti game 













Baik Sesuai Baik 




















































Gambar 3.6 Desain Aplikasi Android 
Tabel 2. Data uji kompetibilitas 
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  sesuai dengan tata letak nya atau tidak, sedangkan 
parameter uji terakhir adalah kerja program, tentu 
disini kerja program berkaitan dengan komuikasi 
dengan perangkat robot. Jadi dapat di simpulkan 
bahwa aplikasi android yang berfungsi untuk 
kontrol dan monitoring robot wifi tank dapat 
berjalan mulus di ukuran layar sebesar 480x854 
pixel, sedangkan untuk versi OS android aplikasi 
dapat berjalan di semua versi kecuali pada versi 
dibawah 2.2(froyo). Sedangkan untuk OS 4.5 
(Kitkat) belum diadakan pengujian. 
 
4. Pengujian Sistem Keseluruhan 
4.1 Pengujian Lingkungan Area Track Robot 
Pengujian area track robot bertujuan untuk 
mengetahui sejauh mana robot tank dapat berjalan 
pada berbagai macam lintasan.  
 
pada pengujian  ini robot akan di uji untuk 
melintasi beberapa macam lintasan yakni lintasan 
lurus, tanjakan, berumput, bebatuan dan berpasir 
dan lintasan porselin. Berikut adalah foto 










































1. Lintasan Porselin 
 
Baik Baik  
2. Lintasan Semen Baik Baik  
3. Lintasan 
Bebatuan 
Baik Baik  
4. Lintasan Rumput Baik Baik 10cm 
5. Lintasan 
Tanjakan 
Baik Baik 30˚ 






Gambar 4.1. Pengujian Robot di lintasan 
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Dari data Tabel 3. pengujian lintasan robot 
maka dapat disimpulkan bahwa robot dapat 
melintasi semua medan lingkungan dengan 
beberapa catatan yakni untuk pengujian pada 
lintasan rumput robot hanya dapat melintas dengan 
tinggi rumput maksimum 10cm, ini disebabkan 
tinggi rumput telah melebihi tinggi robot sehingga 
roda belt tank tidak dapat  mendorong badan 
robot.Untuk lintasan tanjakan robot hanya dapat 
menanjak maksimum dengan sudut sebesar 30˚, 
dan dalam kondisi baterai penuh, permasalahan ini 
dapat diatasi dengan menganti jenis motor gearbox 
yang lebih besar torsinya akan tetapi akan 
berpengaruh pada kontruksi dan landasan robot 
tank tersebut. Sedangkan untuk lintasan licin 
(porselin) dan lurus, serta lintasan bebatuan kecil 
robot dapat berjalan dengan sempurna.  
 
5. Kesimpulan 
Adapun kesimpulan yang dapat diambil 
dalam proses pengerjaan proyek akhir ini adalah  : 
1. Tampilan Aplikasi android akan berjalan 
sempurna jika ukuran layar dari smartphone 
android sebesar 480x854 pixel. Sedangkan 
untuk versi OS android dapat berjalan dengan 
baik disemua versi kecuali di bawah versi 2.2 
(Froyo). 
2. Robot Tank dapat berjalan mulus di lintasan 
Poselin (licin), Semen, berumput, Tanjakan 
dan berbatuan kecil. 
3. Robot Tank dapat bekerja pada area terbuka 
maupun pada ruang tertutup. 
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